


















手法は，提案モデルである Infinite Mixtures of Gaussian Process Experts Latent Variable 
Model (imGPE-LVM) に，Distance Vector Hop (DV-Hop) の推定位置を利用した端末位置の事前
分布を導入し，観測変数としてセンサ値を与えたもとで，潜在変数である端末位置を事後確率最
大化により推定する．これにより，物理量分布の不連続により発生するデータ集合のグループを
扱うことが可能となり，上記の問題を解決できる．人工データを用いた実験において，提案手法
は，ガウス過程潜在変数モデルを用いた手法と，ホップ数のみから位置推定を行なう DV-Hop と
比較して，絶対位置評価と相対位置評価の両方で高い精度となった．さらに，物理量分布の不連
続が増えても提案手法の推定精度に変化は見られず，端末数の増加に関する実験の絶対位置評価
においては，端末数が増えるにつれて DV-Hop の精度は低くなるのに対し，提案手法の精度に変
化は見られなかった．以上のことから，多元センサデータを端末位置推定に利用することは有用
であり，提案手法は，物理量分布に不連続性が存在する環境において，一定の精度で位置推定が
可能であることがわかった． 
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